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テレマティクスデータを用いた危険感の階層型マルチクラスタ推定




ある Pay As You Drive(PAYD) システムは、走行行動ではな
く走行距離にのみ焦点を当てているため、多くの弱点と欠点が
あると言われてる [1]．ユーザーがどのくらい運転しているかを















図 1に示すように，自車両は時刻 tにおいて速度 v(t)で走行
しているとする．ここで，急減速が発生した時刻を t = 0とし，
前後 n秒間の間で最も速度が低い速度を vmin,そのときの時刻









s (t < tvl)






となる．ここで，時刻 tvl はこの時刻から減速度 aで一定に減速
を行うと時刻 tmin において速度 vmin に到達する時刻を表す．
これより，制限速度 vs(t) で自車両が走行している場合，時刻










図 2に示すように，自車両は時刻 tにおいて速度 v(t)で走行
しているとする．ここで，速度 v(t)が制限速度を下回る時刻を

















tc = arg min
t
{v(t)− vl(t)} (6)












−5から t = tmin における最大加速度 amax，最小加速度 amin，
最大躍度 jmax，最小躍度 jmin と定義する．
3 危険感の階層型マルチクラスタ推定
ここで，正規化した特徴量 X̂k(k = 1, 2, ...,K) に対して，階
層型クラスタリングを用いて N 個にクラスタリングした結果，
クラスタ aに属する特徴量 X̂k を
X̂Tk,a =
(
xk,1,a xk,2,a . . . xk,N,a
)
(8)






wk,m × X̂k,c (m = 1, 2, · · · ,M) (9)
最後に，危険感推定に用いる特徴量は X̂ ′c を用いる．
X̂ ′c = [Xk,c, zm,c]　 (k = 1, 2, ...,K,m = 1, 2, ...,M) (10)
次に，危険感のラベルを y とすると，クラスタ c における k
番目の特徴量と危険感ラベル y との相関 rk,c を算出する．この
rk,c が高い順に並び変えた特徴量を X ′′c とする．危険感推定で
は，危険感と相関が高い上位 2 個 X ′′1,c, X
′′
2,c を推定に用いる．
推定器 fp は f1 : K-近傍法，f2 : SVM Classification，f3 : ガ
ウス過程，f4 : 決定木，f5 : ランダムフォレスト，f6 : 多層パー
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図 3 クラスタ数を変化させたときの F値
セプトロン，f7 : AdaBoost，f8 : ナイーブベイズ，f9 : 二次判
別分析を用いるクラスタ cにおける推定器 fp によって推定され





日常的に運転を行っているドライバ 5 名の 1 年間のテレマ
ティクスデータを取得した．テレマティクスデータとして車両
の速度とドライブレコーダのデータが挙げられる．ドライブレ
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